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ABSTRACT 
   An application of the back-stepping control theory was tried for the electronic throttle of automobile 
engines. There is a back rush in the electronic throttle to have gear train. Therefore, it is a non-holonomic 
system in which throttle openings don't necessarily become the same even if the same control input should 
be given. In this paper, the physical model of electronic throttle to be the control object was described, and 
the usual PID control and the back-stepping control were applied respectively and compared mutually by 
using Matlab/Simulink simulation. From the results, it became clear that the resolution of throttle openings 
was greatly improved without injuring the response by applying the back-stepping control. 
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Fig. 3 電子スロットルモデル 
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御とPI制御を Fig. 7で比較する。 
 ここで用いた１次制御モデルと定数��、��は、
次の通りである。 
 ���� �� � �������、 ���� �� � ������ 























           	������ � �
�������		��		������ � �		���		����� � ������� � �����





































Fig. 5 バックステッピング制御系のブロック線図 
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Fig. 13  全閉全開(W.O.T.)応答による比較 
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スロットル開度を 0.025°毎に開けると Fig. 16
のように PI 制御では、微小開度の限界を超えて
しまうため、目標値に対してずれが生じるが、
バックステッピング制御の結果では、目標値の
0.025°毎に開度を開けることができた。 
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